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Die Erfindung betrifft eine Gerateanordnung zur 
Obertragung menschlicher Bewegung bestehend aus 
zwei Ger&ten, welche ilber nachrichtentechnische Bn- 
richtungen zusammenschaitbar sind wobei das eine Ge- 
r&t (Gl) einem Menschen zugeordnet ist und minde- 
stens ein MeBgerIt (MG) zur Erfassung mindestens ei- 
ner Bewegung bzw. Position des Menken bzw. eines 
sdner KOrperteile enthilt und das andere Gerat (G2) 
mindestens ^e Bewegung^einiidt {BE) zur Wiederga- 
be der nundestens dnen Bewegung bzw. Poddon ent- 

Die for die Funktionsf ahigkdt notwend^e, nach dem 
MeGgerlt geschaltete Sendeeinhett im Gerat (Gl) und 
die vor der Bewegungseinheit geschaltete Empfangsein- 
heit im Ger^t (G2) sind zur Vereinfacfauog der Ablnl- 
dung nicht dargestellt 

Das durch die Bewegungseinheit bewegte Objekt 
Icann beliebig ausgefilhrt sein, insbesondere jedoch dem 
Kdrperteil des Menschen entsprechen, di»s«i Bewe- 
gung durch das MefigerSt gemessen wird. 

Die vorgegebene Ger&teanordnung soil die Bewe- 
gung eines Menschen Qbertragen msbesondere filr den 
Fail, daB der Mensch eine Bewegung ausfOhren mdchte 
ohne selbst vor Ort anwesend zu sein. Dies ist insbeson- 
dere gegeben zur Durchfiihrung von Arbeiten an ge- 
ffthrlidien Orten (z. B. aufgrund von Radioaktivit^t), ste- 
rilen Orten oder entfemten Orten. 

Solche Ger&teanordnungen sind als Telemanipulato- 
ren beicannt Bei den existierenden Anordnungen ge- 
scfaieht die Erfassung der Bewegung des Menschen bzw. 
eines seiner K6rpertdle unndttelbar am Mensdien z. B. 
durch PositionsmeBaufnehmer, welche stets an dnen 
Bezugsort angebradit den Abstand zwischen diesem 
Bezugsort und dem Menschen bzw. eines semer K&r- 
perteile messen. Dies kann zu emer Behinderung bzw. 
Irritation des Menschen fOhren. 

Der Erfmdung liegt die Aufgabe zugrunde diese Be- 
hinderung bzw. Irritation zu vermeidea 

Diese Aufgabe wird erfmdungsgemEB dadurch geldst, 
daB das Ger^t (Gl) als mindestens ein MeBgerSt fOr die 
Positions- bzw. Bewegungserfassung mindestens eine 
Kamera (K) zur Erfassung des Bildes des Menschen 
bzw. seiner K5rperteile und ein daran angeschlossenes 
Bildverarbeitungssystem (BV) zur Identifikation und 
Lagebestimmung des Menschen bzw. seiner K6rpertei- 
le enth^t(Fig.2)i 

Die Bewegung wird somit nicht zeitkontinuierlich er- 
faBt, sondem zeitdiskret durch Abtastung des von der 
Kamera gelief erten Bildes in einen digitalen Speicher. 

Bei Bewegungen in einer Ebene genQgt eine Kamera, 
welche un einfadisten Fall senkrecht zu dieser Ebene 
geriditet ist Das von 'ihc aufgenommenen BM wird auf 
die eher mteressierenden Merkmale reduziert z.E 
durch Analyse des max. Grauwer^gradienten auf ein 
Konturbild. Der Vergleidi dieses Konturbildes mit ab^ 
gespeicherten Modellen der entspredienden Kdrpertei- 
le des Menschen (Erkennungsmodellen) fOhrt zur Iden- 
tifikation dieser KSrperteile und damit zu deren Lage- 
bestimmung. 

Zur Verringenmg des Aufwandcs ffir die Bildverar- 
beitung (geringerer Rechenaufwand, schneUerer Re- 
chenvorgang) kann eine Markierung der interessieren- 
den Kdrperteile des Menschen mit einfachen z. B. star- 
ren, nicht drehsymmctrischen, 2-dunensionalen Mu- 
stem, deren sichere Identifikation schneller und einfa- 
cher geschehen kann, erfolgen. Diese Muster kdnncn 



z. B. geometrische Strukturen, Zeichencodes oder Farb- 
codes sein (Fig. 4). 

Ein bestehendes System fur die IdenUfikation und La- 
gebestimmung von technischen Teilen ist z. B. das Sy- 
5 stem ORIS der Firma ISRA Systemtechnik GmbH, 
Darmstadt Deutschland. 

Neben dem Vergleich des Konturbildes mit Erken- 
nungsmodellen kann zur Identifikation auch der Ver- 
gleich zwischen dem aktuellen Konturbild und dem je- 

10 weils vorher ermittelten Konturbild geschehen. 

Bei Bewegungen im Raum mOsscm zwei oder mehr 
Kameras zur Erfassung der Lage und Ausrichtung der 
interessi^-^iden K5rpertdle emgesctzt werden. Fiir die 
Reduzierung der emzefaien l^der auf (Be interessieren- 

la den Merkmale werden audi hier z. B. durdi Grauwert- 
bQdverarbeitung die einzehien Konturbilder erzeugt 
Die Verarbeitung dieser Konturbilder fiihrt anhand 
3-dimen$ionalen Erkennungsmodellen zur Identi^ka- 
tion und zur Bestimmung der Lage und Ausrichtung der 

20 interessierenden Kdrperteile. 

Zur Verringerung des Aufwandes fiir die Bildverar- 
beitung kann auch hier eine Markierung der interessie- 
renden Kdrperteile des Menschen mit einfachen z. B. 
starren, nicht drehsymmctrischen, 2- oder S-dimensiona- 

25 len Mustem, deren sichere Identifikation schneller und 
einfacher geschehen kann, erfolgea Bei Einsatz von 
Farbcodemustem wird die Reduzierung der Bilder auf 
die interessierende Merkmale durch elektronische 
Farbfilter geschehen. 

30 Die BerQcksichtigung der Verarbeitungsdaten aus 
den jeweils vorhergehenden Abtastintervallen bei der 
Bildverarbeitung erlaubt dort den Einsatz schnellerer 
Alg^rithmen. 

Bds Besonderhdt der Gerftteanordnung entspre- 
35 diend Fig. 1 ist der Fall wenn bdde Gerftte gleichartig 
sind so, daB bdde Gertte sowohl mmdestens ein MeB- 
gerat (MG) ais auch mindestens eine Bewegungseinheit 
(BE) beinhalten und damit ehie BewegungsUbertrdgung 
in beide Richtungen geschehen kann (Fig. 3). Auch in 
40 diesem Fall einschlieBIich aller in der Patentanmeldung 
DE 37 05 26Z4 beschriebenen Varianten ist die Realisie- 
nmg der oben beschriebenen Systeme zummdest m ei- 
nem der beiden Gerate moglich. 

45 PatentansprQche 

1. GerSteanordnung zur Obertragung menschli- 
cher Bewegung bestehend aus zwei GerSten, wel- 
che fiber nachrichtentechnische Einrichtungen zu- 

50 sammenschaltbar sind wobei das eine GerSt (Gl) 
einem Menschen zugeordnet ist und mindestens ein 
Mefigerat (MG) zur Erfassung mmdestens einer 
Bewegung bzw. Position des Menschen bzw. eines 
seiner Kdrperteile enth§lt und das andere Gerat 

55 (G2) mindestens eine Bewegungseinheit (BE) zur 
Wedergabe der mhidestens einen Bewegung bzw. 
Position enthilt dadtudi gdcennzeichn^ daB das 
Ger^t (Gl) Os mindestens ein Mefigerat (MG) fOr 
die Positions- bzw. Bewegungserfassung mmde- 

€0 stens eine Kamera (K) zur Erfassung des Bild^ des 
Menschen bzw. sehier Kdrperteile und ein daran 
angeschlossenes Bildverarbeitungssystem (BV) zur 
Identitikation und Lagebestimmung des Menschen 
bzw. seiner Kdrperteile enthalt 

65^ Z Gerateanordnung nach Anspruch 1 dadurch ge- 
kennzeichnet, daB beide Gerite gleichartig sind so, 
daB beide Gerate sowohl mmdestens ein MeBgerat 
(MG) als auch mindestens eine Bewegungseinheit 
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(BE) beinhalten und damit eine Bewegungsiibcrtra- 
gung in beide Richtungen geschehen kann. 
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Anthropometric position and movement data transmission system for 
telemanipulator 




Abstract of DE 4442443 (A1) 

The system for transmitting the necessary information to register the characteristic movements of parts 
of the human body during anthropometric measurement procedures comprises a video camera (K) and 
image processing unit (BV) which incorporates stored recognition data enabling the target individual's 
position and/or a particular part of his body to be identifiedThe movement recording is conveniently 
carried out by fixed interval scanning of the data transmitted from the station (G1 ) via a conventional 
telecommunication link enabling the receiver (G2) to accumulate the relevant information at the unit 
(BE). 
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Notice: This translation is produced by an automated process; it i$ ftiteftded only to nrtake ttie ta^nlcal content tl^ original document 
sufficiently clear In the target lantuage. This service is not a repiadement ftif profi^Umal li^nsiatlon services. The esp@cenet® Terms and 
Conditions of use are also applicable to the use of the translation tool and the rraufts derived therefrom. 

The invention relates to an arrangement of equipment to the trahsfnlsslon human movement exiting from two apparatuses, which 
are connectable over communlcatlorfs-engineering mechanisms whereto apparatus (Gl) men associated are atnd at least a metre 
(mg) to the detection at least a moyement and/or. Position Of 1*teinen imd/or. one of its body parts contains and the other apparatus 
{G2) at least BewegMngsein Otp^th^ pl^^back a JJtat at lea$f of movement 9nd/or.,posltlon contains (Fig. 1). 

The transml^on unit in the apparatus (Gl), conn^ed necessary for t*p pperabttity, after the metre, and the receiving unit In the 
apparatus (62), connected beftro the moving unft, ija ncft sf^avim to tHi^^lhjplBMloti ^m ms0m. 

The object moved by the moving unit can be atb|rW<^^^ W p^rtl|ffl# fi<^^ of the men, whose 

movement becomes measured by the metre. * 

The predetermined arrangenpreht of ^ulpment tsthe irovement dfmen iNinsmlt!3Bl In parWcaJlar If the men a movement to 
Implement lilced without even ioeally present to be. This is given in particular for tlie exeojtlon o* worics at hazardous locations (z. B. 
due to radioactivity), sterile locations or remote locations. 

Such arrangements of equipment are kno.wn as Teiemanlpulatoren. With the existing arrangements the detection of the movement of 
the men happens and/or. one of its body parts immediate al^^^^ 

between this reference place and the men, mounted to a reference piaoe, and/or, one of its body parts measure. This can to an . 
obstruction and/or Irritation of the men lead. 

The object is appropriate for the invention at the basis this obstruction and/or. To avoid Irritation. 

* This oiyect beepmes^accordtng to in^tiorAs^Iv^ by the ftk^t that^the a|>paratas 01) as at least a metre for the position and/or. 

Movement cdledtNnlat least a canwif|) ittSl of the Inriage of the men and/or. Its body mM 90^1 an Iniage prdc^sing 

system (SV)| cprmeiled lo' j|; If ftflb^ (^^- 
The movement betwnes thus not tlitW^rpffttiogs ^i^K^^fi^t time-dtsa4c^y sa^gile bf the image mippm by the camera Into a 
digital memory. ' ' ^^^"'•■l ^ ^"'^^t - . -v.-,^^ . 

With movements in a plane a camera is sufficient, which is in the simplest case vettft^j dimcty to tMs^^^p^^ tJieir captured 

image reduced z becomes on the features rather Interesting. B. by analysis of the raa^; <»irauwertgradte on an outline picture. The 
comparison of this outline picture with stored models of the corresponding body parts of the men {recognition models) leads to the 
Identification of these body wits ^d thus t0 thtetr determining position. 

To the reductiOD of the expenditure for fe imale proce^^lng (smaller opst of <^mputation, faster computing method) a marking of 
the interring body parts of the men vi^ltli simple z can. B* ieigjki, tiurninggymm^dal, two-dimensional patterns, whose safe 
identification can happen more rapid and simpler, dO riot take pla<^. These patterns know z. B. geometric structures, character codes 
or color codes its (Fig .4), 

An existing system for the identification and determining P!^ltloh gf teciiftk^l parte arez. B. the system OWS of the company I 
system engineering GmbH, Darmstadt Germany. 

Beside the comparison of the outline picture with recognition models also the comparison betwi^n the current outline picture and 
before In each cai^ the determined outline picture can happen at the Identification. 

With movements In the space twfii must ftiBbome or more cameras the detection of the attitude and alignment of the Interesting body 
parts Inserted. F^c^ the redudtlon of the ^le images on the interesting features z become also here. B. by grey tone Image 
processing the single outline pictures 0en^ted. The proce^ing of these oujilrie pictures leads on the basis three-dimensional 
recognition models to the idenffflc^teh and Ip the determination of the attittide and alignment pf the Interesting bijdy parts. 

To the reduction of the expenditure for the image processing also here a marking of the interesting body parts of the men with simple 
z can. B. rigid, not turningsymmetrlcal, 2 - or three-dimensional patterns, whose safe Identification can happen more rapid and 
simpler, take place. With u§e of color c^e sampfesi the reduction Of the lmage$ will be dpne on m interesting features via electronic 
color filters. 

The consideration of the processing data from the preceding in each case sampling intervals with the Image processing permitted 
there the use of faster algorithms. 

A feature of the arrangement of equipment corresponding Fig. 1 is the case. If both apparatuses are similar so that both apparatuses 
both at least a metre (mg) and at least a moving unit () can contain and thus a transmission of motion into both directions happen 
(Fig. 3). Also in this case including all in the patent application DE 37 05 262,4 described variants is the implementation of the 
described above systems at l^ist In cm t^e two' apparatus!^ possible* 
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Notice: This translation Is produced by an automated process; It Is intended only to make the technical content of the original document 
sufficiently clear In the target language. This service Is not a replacenrjent lorphafi^iona} ^slatlon services. The esp@ceTiel;® Terms and 
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1. Arrangement of equipment to the transmission human movement existing from two apparatuses, which are connecteble over 
communications-engineering mechanisms whereby apparatus (Gl) men associated are and at least a metre (mg) to the detection at 
least a movement and/or. Position of the men and/or. one of Its body parts contains and the other apparatus (G2) at least a moving 
unit 0 to the playback that at least of movement and/or. Position contains characterised In that the apparatus (Gl) as at least a 
metre (mg) for the position and/or. Movement collection at least a camera (C) to the detection of the Image of the men and/or. Its 
body parts and an image prci^H^g system (BV), conniBCted to it, to the identification and determining position of tfm men and/or. 

2, Arrangemerit of ^tpfiiiE^rt to claim l characterised In that both apparatuses similar It are like that that both 
apparatuses bothiat le?^st a metre (mg) and at least a moving ^nit Q c^n ciwtpln an^l 1ft«s a jtr^nsmlj^ion of motion m b directions 
happen*- . ■ }; • • ■ ^ , 



